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The goal of this bachelor thesis is a improvement of a wheelchair. It is need
to facilitate placing a wheelchair into a car of person with disability. The solvent of this
problem is especially realizing of a remote control. This thesis deals with
implementation communication between the selected components and it deals with




 Ultrasonic sensor  SRF08






DOJAVA, M. Robotické prostedky pro tlesn postižené. Brno: Vysoké uení
technické v Brn, Fakulta elektrotechniky a komunikaních technologií, 2009. 49 s.,
píloh 4. Vedoucí bakaláské práce Ing. Jaroslav Šembera. 
Prohlášení
„Prohlašuji, že svou bakaláskou práci na téma "Robotické prostedky pro tlesn postižené" jsem
vypracoval samostatn pod vedením vedoucího bakaláské práce a s použitím odborné literatury a
dalších informaních zdroj, které jsou všechny citovány v práci a uvedeny v seznamu literatury na
konci práce. 
Jako autor uvedené bakaláské práce dále prohlašuji, že v souvislosti s vytvoením této
bakaláské práce jsem neporušil autorská práva tetích osob, zejména jsem nezasáhl
nedovoleným zpsobem do cizích autorských práv osobnostních a jsem si pln vdom
následk porušení ustanovení § 11 a následujících autorského zákona . 121/2000 Sb., vetn
možných trestnprávních dsledk vyplývajících z ustanovení § 152 trestního zákona
. 140/1961 Sb.“ 
V Brn dne:  Podpis:
Podkování
Dkuji tímto Ing Jaroslavu Šemberovi za cenné pipomínky a rady pi vypracování bakaláské
práce.





 !"# !$ % &!%

























































 !"# !$ % &!%




































 !"# !$ % &!%

















































 !"# !$ % &!%











5		    	












%%%   %
	WG 
( 
  AG	 ' %
6
  5	S	  %  ?5      















 !"# !$ % &!%























 !"# !$ % &!%







	    
	 G	(  5	 	 ( % 
































 !"# !$ % &!%




























>	  5	 
 %&	 %  5	  6 
   R	6 P%
%648%		%6	 '6












		    5	%&  6  %6?  ?G		  %  %&  	














 %	 '6 
V  G	  	  5	  5	S	 	
V 	 			  P%6









 !"# !$ % &!%
"'($ % !()* +
2
6- 7*1.37860
*%	  %		  	









' % G 	G 
%	 D6 5	 	5(%
%6 ?  			  5%  5  





























 !"# !$ % &!%








	   !  		%
  A













































 !"# !$ % &!%
































































































 !"# !$ % &!%





























 !"# !$ % &!%









	  %  5	    FF"V  '6
  7  %    2FF"  >%	  6
?	I*@J.E*#IDJ
R	5	%	%+,?G	I*@J.V%5*#IDJV%G(
%	     
%  %	  R%








*&  %	'  5	  %(  %V  %    %%    *#IDJ  
% 
4."EL_F8  	  &	%  4."EL_8  A
	  6  %  	  
	  5  %









 !"# !$ % &!%



















 !"# !$ % &!%







































 !"# !$ % &!%





















































































 !"# !$ % &!%



















	  %G  %  %  )F 	? >%	
  
	  %(  
G%
G	 	(  '6
V   	  	  

















A  	  %	  %  %  %  5	  	  ((  6%










F Fb- Fb- % %
 Fb; Fb; 	 %
 Fb% Fb% % 	
 Fb Fb % %
2 Fb Fb 	 %
) Fb Fb % 	






































 !"# !$ % &!%
















/01% %65	  	










 !"# !$ % &!%
"'($ % !()* +
2
9- *1070:
R	 	  	   	56 ?  R	  6 %  %G
  %%  %G  )I  %




































 !"# !$ % &!%






V  6%     %$
  '6
  %   %    % %$

'6
 	8V 6'	  -% ))%




























 !"# !$ % &!%











  *./F-  A    
  6  5	6  





*./F-  5	  '	    %	  F$JFV  %




/9V /-V /IV /,	 /JV  %G	 ?G	   &% G  %G 9 
? 
5	'( >6S	6'




*	  *./F-  %65	  9  	B?   D  %




6% ?G	%		B .	B '5	  &	
P%5	 	 	 
	 @% 6%  5	 	% G'  %G(	

	   
	5  %  	B'  %  %5  
	  	  
	
4'SS '	 8 %



































 !"# !$ % &!%




G	 		  5%%	  S  	V  5	   GV  5%  5  5













2 JF  F
9 J  
- J2  
F J9  
 J-  2
2 JI  )
9 J,  9
- JJ  
2F /F  -
2 /  ;
22 /2  F
29 /9  
2- /-  
)F /I  
) /,  2











- F$) I  7^
		%
6
-2 F$)2 I  7^
					6












 !"# !$ % &!%














 !"# !$ % &!%































































 !"# !$ % &!%
















%    B% * D%






 !"# !$ % &!%
















	  S	  	




  %8  >%	    &

















 !"# !$ % &!%




















































  &  6  
  5	  	%  5  	  5(  7  '
6
%&('Y	%$6%e	6
>6' %(  






	BV 	  	 
		 %6  %  &













 !"# !$ % &!%
"'($ % !()* +

D	%$65	'%(''%	&	%

































































 !"# !$ % &!%






D  '(	6  #$  	  	  (  	  %5	  5%  	  %
%	 @%	V G	6 6%% 5%%%6





































 !"# !$ % &!%




































































 !"# !$ % &!%















='	 F    2 ) 9  - ;
D% A%  	G
06
='	 F    2 ) 9  - ;











































 !"# !$ % &!%





%     5'	 5	





%S	66% 5%5	 5(%	V &	 
%&	V &	 %
%	5  P%5	    %
  
	  %  5	










>B%	  5	 






















 4' "#' "#".
-(










 !"# !$ % &!%













































 !"# !$ % &!%













4	%	8 %  
%V 	 	 %%5 










 !"# !$ % &!%
"'($ % !()* +
2F
D

















&	  % &	  
%  %    5	6 &	  






AG  	  
	  S	  %  
















	$' %5  %   V  5%
	  5	  
    












 !"# !$ % &!%


















DEF,@GEF! H)FJE ()EJE %
8-, 512?
	
A    5'	5G( 5	 (*Q	1V
(  Q	+  A  5	S	  5	  	%
  








 !"# !$ % &!%










 @,A"+A >%	  5	  	%

































 !"# !$ % &!%





D	  5	  %  %     Z	%	  0%  5	  %  %
	




















































 !"# !$ % &!%







 !"# !$ % &!%








  >  	  5	  %(  






%  	'  %Y  	%  
$ 











( 	  5		%
%

































 !"# !$ % &!%












































 !"# !$ % &!%







































 !"# !$ % &!%
































































 !"# !$ % &!%









IÚSTAV AUTOMATIZACE A MICÍ TECHNIKY
Fakulta elektrotechniky a komunikaních technologií
Vysoké uení technické v Brn
Píloha A – Konfiguraní soubor
Formát zápisu je: „KLÍOVÉ SLOVO=HODNOTA;“. Jednotlivá nastavení
jsou oddlená novým ádkem.
UPOZORNNÍ: na konci souboru musí být prázdný ádek.
Klíové slovo Výchozí hodnota Význam
SENSOR1 0xE8 Adresa 1. ultrazvukového senzoru
SENSOR2 0xE2 Adresa 2. ultrazvukového senzoru
SENSOR3 0xE6 Adresa 3. ultrazvukového senzoru












JOYSTICK_DEV Cesta k zaízení JOYSTICK
SERIAL_DEV Cesta k RS232
Adresa driveru Sabertooth 2x25 
( paket mód )
Redukce rychlosti (výsledná rychlost 
je touto hodnotou dlena)
Nastavení nejvyššího možného skoku 
rychlosti ( zrychlení )
Nastavení nejvyššího možného skoku 
rychlosti ( zpomalení )
Korekce výsledných hodnot 
získaných z ultrazvukových senzor
Vzdálenost pro zastavení na základ
mení ultrazvukovým senzorem 1
Vzdálenost pro zastavení na základ
mení ultrazvukovým senzorem 2
Vzdálenost pro zastavení na základ
mení ultrazvukovým senzorem 3
Vzdálenost pro zastavení na základ
mení ultrazvukovým senzorem 4




ÚSTAV AUTOMATIZACE A MICÍ TECHNIKY
Fakulta elektrotechniky a komunikaních technologií
Vysoké uení technické v Brn
Píloha B – Ovládání
Vozík je ovládán pomocí joysticku, podle jeho natoení se ídí motory. Jejich
rychlost kopíruje polohu joysticku.
V  programu  je  aplikovaný  píkaz  pro  blokování  motor  v  rzných
nebezpených  situacích.  Jejich  optovné  odemknutí  je  možné  stiskem  tlaítka  1
(stelba).
Systém  obsahuje  také  emergenci  tlaítko,  po  jeho  stisknutí  dojde  k
okamžitému zastavení a zamknutí motor.
Vzdálené ovládání pomocí klienta je totožné s lokálním ( nainstalovaným na
vozíku ). 
III
ÚSTAV AUTOMATIZACE A MICÍ TECHNIKY
Fakulta elektrotechniky a komunikaních technologií
Vysoké uení technické v Brn
Píloha C – Zdroj 5V/1A
Pro napájení  FOX boardu LX832 jsem postavil  zdroj  5V/1A. Tento zdroj
pracuje jako spínaný stabilizátor. Tento mní naptí 12-24V na 5V.
Zapojení je pevzato z datasheetu obvodu LM2575. Návrh desky plošných
spoj probhl v programu Eagle.
Obrázek 1 – Schéma zapojení zdroje
Obrázek 2 – Osazovací schéma
IV
ÚSTAV AUTOMATIZACE A MICÍ TECHNIKY
Fakulta elektrotechniky a komunikaních technologií
Vysoké uení technické v Brn
Obrázek 3 – Obraz spoj ze strany spoj
Píloha D – Obsah DVD
 Elektronická verze bakaláské práce
 Soubory Eagle – Zdroj naptí
 Zdrojové kódy ídícího programu (FOX)
 Zdrojové kódy klienta pro ovládání
 Dokumentace ídící aplikace v HTML
 Skript pro spuštní aplikace pi startu FOX boardu
 Soubor s instrukcemi
 Funkní obraz systému pro FOX board ( fimage )
 Virtuální PC s SDK s upravenými ovladai a aktuálním nastavením
